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PrOfungsantreg gem. § 44 PatG ist gesteitt 
@Tankfahrzeug mK Klppsenaor 

@ Bel einem Tankfahrzeug ntit ©iner Zugmaachine und elnem 
Tankauffieger, der getenkig an der Zugmaachine b«fft«tigt 
fet schlagt die Erfindung Sensoren yor zur Oberwachung dor 
Kfppnetgung das Tankaufilegers sowte eina Sfgnaieinrich- 
tung, die 2m Wahrnahmungaberelcft das Fahrers angeordnet 
ist und dfa mft den Sensoren bxw. airier den Senaoren 
zugaordneten Auawertungaaehaltung wirksam verbunden 
1st Auf dfese Weise kann nocb 1m sicharen Fahrzustand daa 
Tankfahrzeugea die AnnSherung an instablle Fahrzuetande 
©rkannt bxw. festgeetatlt warden. 

DIeae Feststeilungen Gbar aine potential!© Klppgefahr daa 
Tankauffiegers kdnnen antwadar dazu verwendet werdon, 
dan Fahrer daa Tankfahrzaugaa zu Jnformferen und zu 
wamen. Attemath/ dazu kann eine automatiscbe Drosselung 
m daf Fahigeachwincflgkeft das Tankfahrzeugea Ober das An- 
trieb*> und/oder uber das Bremasystern erfolgan. Gegebe~ 
nenfalls kdnnen beide attamattvan Ma&nshmen gleichxeitJg 
ergffffen warden. 



Die folgenden Angaben sind dan vom Anmeldar eingereichten Untertagen entnommen 
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Die Erfindung betrifft em Tankfahrzeug nach dero 
Oberbcgrtff des Anspruches t. 

Derartige Tankf ahrzeuge smd yielf ach im Einsatz. Bel 
ihnen besteht grundsatzlich das Problem, daQ bei einer 
fur die StraBenverhaltnisse zu hohen Kurvengescbwin- 
digkeit der Fahrer zunachst keine geffiblsmafiige Infor- 
mation ttber den Fahrzustand des Aufliegers erhfilt, wie 
er dies von einteiligen Fahrzeugen gewohnt isL Viel- 
mehr kann auf grand der geJenkigen Lager ung zunachst 
der Tankauflieger eine Kippbewegung einleiten, die der 
Fahrer in der Zugmaschine nicbt wahrninimt Eine Un- 
fallgefahr besteht darin, daB die Wahrnehmung des Fah- 
rers ggf. erst ermoglicht wird, wenn ein kritischer Fahr- 
zustand erreicht ist, in dem der Tankauflieger schon 
umzukippen droht 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein gat- 
tungsgemafiei Tankfahrzeug dahingehend zu verbes- 
5 cm, daB der an kritische Fahrzustande verhindert wer- 
den, 

Diese der Erfindung zugnmdeliegende Aufgabe wird 
durch die Ausbildung gemaB dem kennzekhnenden Ten 
des Anspruches 1 geftst 

Die Erfindung schlflgt mit anderen Worten vor, Sen- 
soren vorzusehen, die die Kippneigung des Tankauflle- 
gers aberwachen konnen. Die von diesen Sensoren aus- 
gegebenen Signals werden einer Signalelnrichtung im 
Wahrnehmungsbereich des Fahrers zugeftthrt, ggf. nach 
Auswertung durch eine geeignete Schaltung, so daB der 
Fahrer frtih genug davon tnformiert werden kann, daB 
ein skherer Fahrzustand fur das Fahrzeug allmahhch 
verlassenwird 

Die Sensoren konnen dabei direkt am Tankauflieger 
angeordnet sein, um beispielsweise die Radlasten des 
Tankauftiegers zu erfassea Sie konnen daher Informa- 
tionen aufnehraen, die aufgrund der gelenldgen Lage- 
rung zwischen Tankauflieger und Zugmaschine nicht 
unmittelbar in der Zugmaschine spfirbar und fur den 
Fahrer erkennbar sein kftnnen. Bei stark untcrschiedli- 
chen Radlasten zwischen den Iinken und rechten Radern 
des Tankaufliegers kann davon ausgegangen werden, 
daB der Tankauflieger berehs entsprechend stark ge- 
kippt 1st, so dafl die Signaieinrichtung fur den Fahrer 
akti viert werden kann. 

Alternativ dazu kann am Tankauflieger oder an der 
Zugmaschine eine Sensoranordnung vorgesehen sein, 
die die Relativneigung zwischen Zugmaschine und 
Tankauflieger ermitteh. also den Winkel, um den der 
Tankauflieger um seine Langsachse sebwenkt Auch die 
Signale dieser Sensoren kdnnen Ober eine entsprechen- 
de Auswertungsschaitung ausgewertet und verarbeitet 
werden, um die Signaieinrichtung fUr den Fahrer zu 
akdvieren. 

Gegebenenfalls kann automatisch eine Drosselung 
der Fahrgeschwindigkeit herbeigefOhrt werden. wobet 
dies entwedcr durch Drosselung des Motors oder durch 
eine Betatigung des Bremssystems erfolgen kann. 

Werterhin kann eine Vorrichtung am Tankauflieger 
vorgesehen sein, die eine Schwerpunktveriagerung des 
Tanks durch eine entsprechende Verschwenkung des 
Tanks um seine Langsachse bewirkt Ohne Verande- 
rung der Kurvengeschwmdigkeit kann auch durch diese 
MaBnahme eine Veranderung und Verbesserung der 
FahrstabiHtat des Tankaufliegers bewirkt werden. Ein 
ahnlicher Mechanismus ist beispielsweise aus dem Be- 
reich von pendemd aufgehangten Personenwagen bei 
Eisenbahnen bekannt 



Die Erfindung wird anhand der Zeichnung im folgen- 
den naher erlautert Dabei ist mit 1 allgemein ein Tank- 
fahrzeug bezeichnet, wetehes im wesendlchen ein Zug- 
maschine 2 und ein en Tankauflieger 3 umfaBt. Der 
5 Tankauflieger 3 weist dabei einen eigentlichen Tank 4 
auf* 

Der Tankauflieger 3 ist an der Zugmaschine 2 mittels 
der AufsatteWorrichtung (bei 5 angedeutet) gelenkig 
gelagert, so daB es fur den Fahrer In der Zugmaschine 2 
to nicht immer unmittelbar zu spuren ist, wenn der Tank- 
auflieger 3 in Fahrzustande gerat, die an der Orenze des 
Sicherheitsbereichs liegen. 

Die Kippneigung des Tankaufliegers 3 kann durch 
Sensoren festgestellt werden, die beispielsweise die Be- 
15 lastung von Radern 6 messen, die am Tankauflieger 3 
befestigt sind Ein Vergleicb der rechten und der Iinken 
Rader des Tankaufliegers 3 ergibt anhand der Radlasten 
AufschluB daruber, wie weit der Tankauflieger 3 geneigt 
bzw. gekippt ist Eine Auswertungsschaitung fur die SI- 
20 gnale derartiger Sensoren kann einen SchweUwert ein- 
programmiert haben, bei dessen Oberschreitung ein Si- 
gnal im Ftthrerhaus der Zugmaschine 2 aktiviert wird. 
Dieses Signal kann optischer oder akustischer Natur 
sein und den Fahrer darauf aufmerksam machen, daB 
25 allmahhch der Grenzbereich sicherer Fahrzustande er- 
reicht wird 

Je nach Auswertung des Sensorsignals kann auch ein 
Eingriff in die Motorsteuerung oder in die Bremsanlage 
des Tankf ahrzeugs 1 erfolgen, so daB der Vortrieb des 
30 gesamten Tankfahrzeugs 1 vermindert wird, bis das 
Fahrzeug slch in einem sicheren Betriebs- und Fahrzu- 
stand befindet Alternativ dazu kann eine hydra ulisch 
oder pneumatisch betltigte Schwenkvorrichtung vor- 
gesehen sein, um den Tank 4 um seme Langsachse oder 
35 eine dazu parailele Achse zu verschwenken und auf die- 
se Weise einen skheren Fahrzustand zu erreichen. 

Weiterhm kOnnen Sensoren an der Zugmaschine 2 
oder im vorderen Bereicfa des Tankaufliegers 3 ange- 
ordnet sein, um eine Relativbewegung zwischen dem 
40 Tankauflieger 3 und der Zugmaschine 2 festzustellen, 
Dabei wird vorteilhaft der Kippwinkel des Tankauflie- 
gers 3 zur Zugmaschine 2 ermittelt, der sich beispiels- 
weise aus unterschiedlicfaen Abstanden zwischen dem 
eigentlichen Tank 4 und dem Chassis der Zugmaschine 2 
45 auf der rechten und auf der Iinken Fahrzeugseite ergibt 
Die Auswertungsschaitung fur die Sensorsignale 
kann dabei eine Verzogerungpochaltung bzw. em Zeit- 
gtied aufweisen, so daB die Signaieinrichtung fur den 
Fahrer bzw. der Eingriff in den Vortrieb des gesamten 
50 Fahrzeugs nicht unmittelbar auf eine entsprechende 
Oberschreitung der vorgegebenen Werte hin erfolgt 
Auf diese Weise kdnnen beispielsweise kurzfristige Im- 
pulsspitzen, wie sie durch Schlaglocher od dgl auftre- 
ten kdnnen, abgefangen werden, um eine mOgttchst 
55 gleichmaBige und damrt wiederum sicherc Fahrweise 
des Tankfahrzeugs zu unterstOtzen. 



Patentanspruche 

oo 1. Tankfahrzeug mh einer Zugmaschine und einem 
Tankauflieger, der gelenkig an der Zugmaschine 
befestigt ist, gekennzeichnet durch Sensoren zur 
Oberwachung der Kippneigung des Tankaufliegers 
(3) so wie durch eine Signaieinrichtung, die im wahr- 

65 nehmungsbereich des Fahrers angeordnet ist und 
die mit den Sensoren bzw. mit einer den Sensoren 
zugeordneten Auswertungsschaitung wirksam ver- 
bundenist. 
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2. Tankfahrzeug nacb Anspruch 1, gekennzeichnet 
durcb Sensoren zur Ermitilung der Radlasten am 
Tankauflieger (3) sowie durch cine Auswertungs- 
schaltung zum VergJclch der an den rechten und 
linken Radern (6) des Aufliegers (3) aufiretenden 5 
Radlasten. 

3w Tankfahrzeug nach Anspruch 1, gekennzeichnet 
durch Sensoren zur Ermittlung des Winkels, den 
der Tankauflieger (3) urn seine Lfingsachse gegen- 
0berderZugniaschme(2^einnbnmt to 

4. Tankfahrzeug nach etnem der vorhergehenden 
Anspruche, gekennzeichnet durch eine den Vor- 
trieb des Tankfahrzeuges (1) verringernde Schal; 
tung. 

5. Tankfahrzeug nach Anspruch 4, gekennzeichnet 15 
durch erne Schaltung zum Einwirken auf die 
Bremseinrichtung der Zugmaschine (2) und/oder 
des Tankaufliegers (3> 

a Tankfahrzeug nach Anspruch 4, gekennzeichnet 
durch eine Schaltung zum Einwirken auf die Mo- 20 
tordrehzahl der Zugmaschine (2> 
7. Tankfahrzeug nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, gekennzeichnet durch eine Schwen- 
kanordnung, urn den Tank (4) auf dem Tankauflie- 
ger (3) um seine Langsachse zu verschwenken so- 25 
wie durch eine Schaltung, die in Abhangigkeit von 
den SensorsignaJen die Verechwenkungseinrich- 
tunganspricht 

Hierzu 1 Seite(n) Zeichnungen 30 



35 



40 



45 



so 



55 



60 



ZBCHNUNGEN SBTE 1 Nummen DE 43 42 732 A1 

Int. a. 6 : B60P 9/22 

Offenlegungstag: 2ZJunl1995 




60B 025/120 



